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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gesteilt 

(g) Steuergeratfurein Ruckhaltesystem 

@ Es wird ein Steuergerat fur eln Ruckhaltesystem vorge- 
schlagen, das in seinem Gehause eine kinematische Sen- . 
sorplattform aufweist, wobei das Steuergerat Mittel zur ( 
Verarbeitung von den Sensorwerten fur das Steuergerat ] 
fur das Ruckhaltesystem selbst und weitere Fahrzeugsy- / 
Sterne aufweist. Weiterhin sind in dem Steuergerat fur 
das Ruckhaltesystem Mittel zur Obertragung der verar- 
beiteten Sensorwerte fur die weiteren Fahrzeugsysteme 
uber einen Bus untergebracht. Seiche anderen Fahrzeug- 
systeme sind eine aktive Lenkkontrolle, ein ESP-System 
und/oder ein Navigationssystem. Die kinematische Sen- 
sorplattform kann neben Sensoren fur eine zirkulare und 
lineare Beschleunigung auch andere Sensoren zur Erfas- 
sung des Lenkwinkels, der Raddrehzahl, der Gaspedal- 
stellung, der Motordrehzahl und der Getriebegangserken- 
^ nung aufweisen. 
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Abstract of DE1 0049905 

The controller (2) is able to be connected to a 
bus (1) for transferring sensor data. The 
controller housing contains a kinematic sensor 
platform for detecting accelerations occurring 
in the vehicle and the controller has an 
arrangement for pre-processing sensor values 
and an arrangement for transmitting the pre- 
processed sensor values to other vehicle 
systems (3-5) over the bus. 
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Beschreibung 

Stand der Technik 

[0001] Die Erfindung geht aus von einem Steuergerat fiir 
ein Ruckhaltesystem nach der Gattung des unabhangigen 
Palenlanspruchs. 

[0002] Es sind bereits Steuergerate fiir ein Riickhaltesy- 
stem bekannt, wobei die Steuergerate Airbags steuem und 
dafiir Daten von Sensorcn erhalten. 

Vorteile der Erfindung 

[0003] Das erfindungsgemafie Steuergerat fiir ein Riick- 
haltesystem mit den Merkmalen des unabhangigen Patent- 
anspruchs hat demgegeniiber den Vorteil, dass das Steuerge- 
rat eine kinematische Sensorplattform in seinem Gehause 
aufweist. Mit der kinematischen Sensorplattform sind die li- 
nearen Beschleunigungen und Drehraten, die im Fahrzeug 
auftreten erfassbar. Diese Beschleunigungen sind als Para- 
meter neben dem Ruckhaltesystem auch fur andere Fahr- 
zeugsysteme notwendig. Fiir diese anderen Fahrzeugsy- 
steme verarbeilel das Steuergerat oder eine der kinemati- 
schen Sensorplattform zugeftigten Signalverarbeitung die 
Sensordaten von der kinematischen Sensorplattform vor, um 
diese verarbeiteten Daten, beispielsweise Steuersignale, 
dann an die anderen Fahrzeugsysteme iiber einen Bus zu 
iibertragen. Dies reduziert den Datenverkehr iiber den Bus, 
da nicht mehr die Rohdaten, sondem die Ergebnisse aus den 
Rohdaten uber den Bus iibertragen werden. Durch die vor- 
handene Vorverarbeitung im Steueigerat fur das Ruckhalte- 
system ist es moglich, die Steueigerate fur die anderen Fahr- 
zeugsysteme Oder die Signalverarbeitung von diesen ande- 
ren Fahrzeugsystemen einfacher zu halten. 
[0004] Von Vorteil ist es, die kinematische Sensorplatt- 
form in dem Steuergerat fur die Ruckhaltesysteme einzu- 
bauen, da das Ruckhaltesystem die hochste Abfragerate von 
Sensordaten aufweist. Die anderen Fahrzeugsysteme weisen 
eine weit gehngere Abfragerate auf, so dass der Bus einfa- 
cher gestaltet werden kann. 

[0005] Darilber hinaus ist es von Vorteil, dass, wenn die 
Sensorplattform in einem Gehause des Steueigerats fiir die 
Riickhaltesysteme unteigebracht wird, ein Gehause einge- 
spart wird. Auch Stecker, Bustreiber und Netzstabilisatoren, 
die fiir ein eigenes Sensorgehause notwendig gewesen wa- 
ren, konnen eingespart werden. 

[0006] Durch die in den abhangigen Anspriichen aufge- 
fuhrten Mafinahmen und WeiterbUdungen sind vorteilhafte 
Verbesserungen des im unabhangigen Patentanspruch ange- 
gebenen Steuergerats fiir ein Riickhaltesystem moglich. 
[0007] Besonders vorteilhaft ist, dass die Sensorplattform 
Sensoren fur die Messung von lineareren Beschleunigungen 
und Drehbewegungen aufweist, so dass ein Aufprall und ein 
moglicher Uberschlag des Fahrzeugs erfassbar sind. 
[0008] Weiterhin ist es von Vorteil, dass das Steueigerat 
fur das Ruckhaltesystem uber den Bus mit einer aktiven 
Lenkkontrolle, einem ESP (Elektronisches Stabilitatspro- 
gramm)-System, einer aktiven l^enkung, einer integrierten 
Fahrwerks- und Fahrdynamikregelung und/oder einem Na- 
vigationssystem verbunden ist, die alle Daten von der kine- 
matischen Sensorplattform fiir ihre jeweiligen Funktionen 
benotigen. Da vorteilhafterweise diese Systeme eine gerin- 
gere Abfragerate als das Ruckhaltesystem fiir diese Sensor- 
werte haben, ist die kinematische Sensorplattform im Ge- 
hause des Steuergerats fur das Riickhaltesystem optimal pla- 
ziert. Weiterhin sparen diese anderen Fahrzeugsysteme ei- 
gene Sensoren ein, sodass von der kinematischen Sensor- 
plattform aus all diese Fahrzeugsysteme mil den notwendi- 



gen Daten versorgt werden. 

[0009] Dariiber hinaus ist es von Vorteil, dass die kinema- 
tische Sensorplattform weitere Sensorcn aufweist, wie z. B. 
der Erfassung des Lenkradwinkels, der Raddrehzahl, der 

5 Gaspedalstellung, der Motordrehzahl und der Getriebe- 
gangserkennung. Damit kann vorteilhafterweise die kine- 
matische Sensorplattform in der Weise erweitert werden, 
dass sie ein umfassendes Sensorenspektrum anbietet und da- 
mit konzentrien all diese Werte fiir die Vorverarbeitung in 

to dem Steuergerat fiir das Ruckhaltesystem liefert. 

[0010] Weiterhin kann in der Sensorplattform eine Vor- 
verarbeitung der Sensorinformationen erfolgen, so dass 
z. B. die Neigung und die Steigung der Fahrbahn, die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit iiber Grund, der Schwinmiwinkel so- 

is wie der Kurvenradius als Sensorinformationen anderen 
Fahrzeugsystemen zur Verfugung gestellt werden. Dies ver- 
einfacht den Einbau von Sensoren in Fahrzeugen erheblich. 
Weiterhin fiihrt es zur Einsparung von Kabeln und Verbin- 
dungsmitteln, die nun nicht mehr notwendig sind, wenn die 

20 Sensoren einzeln plaziert werden. Auch eine elekuische 
Versorgung, eine Prozessierung der Sensorwerte und eine 
Ubertragung der Sensorwerte kann nun im Steuerg^at fiir 
das Riickhaltesystem konzentriert werden. 

25 Zeichnung 

[0011] Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung sind in der 
Zeichnung dargestellt und werden in der nachfolgenden Be- 
schreibung naher erlautert. Es zeigt Fig, 1 Steuergerate in ei- 
30 nem Fahrzeug, die an einen Bus angeschlossen sind. Fig. 2 
ein Steuergerat fiir ein Riickhaltesystem, Fig. 3 eine kinema- 
tische Sensorplattform in einer ersten Ausgestaitung und 
Fig. 4 eine kinematische Sensorplattform in einer zweiten 
Ausgestaitung. 

35 

Beschreibung 

[0012] In Fahrzeugen werden fiir verschiedene Fahrzeug- 
systeme, wie Riickhaltesysteme, ESP (ElekU-onisches Stabi- 
40 litatsprogramm), ABS (Anti-Blockier-System), Navigation 
und eine aktive Lenkkontrolle verschiedene dedizierte Sen- 
soren eingebaut. 

[0013] ErfindungsgemSB werden daher diese Sensorsn in 
einer kinematischen Sensorplattform konzentriert, wobei 

45 die kinematische Sensorplattform in dem Steueigerat fiir das 
Riickhaltesystem untergebrachl ist. Die Sensorwerte, die 
insbesondere fiir die anderen Fahrzeugsysteme bereitgestellt 
werden, werden von dem Steuergerat fiir die Riickhaltesy- 
steme vorverarbeitet. Da das Riickhaltesystem die hochste 

50 Abfragerate fiir die Sensorwerte von der kinematischen Sen- 
sorplattform hat, ist es vorteilhaft, die kinematische Sensor- 
plattform in diesem Steuergerat unterzubringen, da sonst ein 
Bus, uber den die Sensorwerte iibertragen wurden, fiir rela- 
tiv hohc Obertragungsraten ausgelegt werden miisste. Die 

ss Sensorplattform weist vorteilhafterweise Sensoren fiir li- 
neare und zirkulare Beschleunigungen auf, wobei auch an- 
dere Sensoren zur Messung des Lenkwinkels, der Raddreh- 
zahl, der Gaspedalstellung, der Motordrehzahl und der Ge- 
triebegangserkennung hinzugefiigt sind, Auch andere Sen- 

60 soren fiir andere MeBwerte sind hier integrierbar. 

[0014] In Fig, 1 ist als Blockschaltbild dargestellt, wie 
verschiedene Steuergerate an einen Bus in einem Fahrzeug 
angeschlossen sind. An den Bus 1 sind ein Steuergerat fiir 
das Riickhaltesystem 2, ein ESP-System 3, ein ABS-System 

65 4 und eine Navigation 5 angeschlossen. Alle an den Bus 1 
angeschlossenen Steuergerate weisen Buscontroller auf, um 
die Dateniibertragung iiber den Bus 1 zu gewahrleisten. In 
dem Steueigerat 2 fiir die Riickhaltesysteme ist die kinema- 
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tische SensorplaUform unteigebracht, die die Sensorenwerte arbeitung 13, die diese Daten digitalisiert und in einem Mul- 

auch fur die anderen Steuei^erate 3 und 4 und die Naviga- dplex zusammenfasst. Der Prozessor 7 des Steuei;gerat5 fur 

don 5 licfert. Als Datcnbusssysteme kommen bier weiterhin das Riickhaltesystem vcrarbeitet dann die Sensorwerte, wo- 

der CAN-Bus in Betracht. In einer ersten Weiterentwicklung bei auch die Sensorwerte, die fur die anderen Fahrzeugsy- 

kann auch ein TT-CAN die Datendistribution im Fahrzeug 5 steme verwendet werden, durch den Prozessor 7 dann vor- 

ubemehmen. Zukiinftige optische Datenbusse (z. B. Flex- vcrarbeitet werden. Die Signalverarbeitung 13 kann altema- 

Ray, TITC und Byteflight) werden Ubertragungskapazita- tiv auch verteill fiir jeden Sensor als eine jeweilige Kombi- 

ten von etwa 10 Mljaud aufweisen und sie sind voU korapa- nation aus einem Signalverstarker und einem Analog-ZDigi- 

tibel mit der kinematischen Sensorplattform, taiwandler ausgefiihrt dann, um dann mit einem anschlie- 

[0015] In Fig. 2 ist als Blockschaltbild das Steucrgerat 2 10 Benden Multiplexer die Daten in eincn DatensU-om zu iiber- 

fiir das Riickhaltesystem dargestellt. Eine kinematische Sen- fuhren. 

sorplattform 6 ist iiber einen Datenein-Aausgang mit einem [0020] In Fig. 4 ist eine zweite Ausfuhrungsform der kine- 
Prozessor 7 des Steuergerats verbunden. Uber einen zweiten matischen Sensorplattform 6 als Blockschaltbild dargestellt. 
Datenein-/-ausgang ist der Prozessor 7 mit einem Buscon- Der Sensor zur Brfassung der linearen Beschleunigung 9 ist 
troller 8 verbunden. Der Buscontroller 8 ist tiber seinen 15 an einen ersten Hingang der Signalverarbeitung 13 ange- 
zweiten Datenein-Aausgang mit dem Bus 1 verbunden. schlossen. Der Drehratensensor 10 ist an einen zweiten Ein- 
[0016] Die kinematische Sensorplattform 6 liefert bereits gang der Signalverarbeitung 13 angeschlossen. Der Sensor 
vorverarbeitete Sensordaten an den Prozessor 7 als einen 11 zur Erfassung des Lenkraddrehwinkels ist an einen drit- 
Datenstrom. Der Prozessor 7 verwendet die fur das Riick- ten Eingang der Signalverarbeitung 13 angeschlossen. Der 
haltesystem notwendigen Daten, wahrend der Prozessor 7 20 Sensor 12 zur Erfassung der Motordrehzahl ist an einen 
die fiir die anderen an den Bus 1 angeschlossenen Fahrzeug- vierten Eingang der Signalverarbeitung 13 angeschlossen. 
systeme 3, 4 und 5 notwendigen Daten nach einer Vorverar- Ein Datenausgang der Signalverarbeitung 13 fuhrt zu einem 
beilung an den Buscontroller 8 weitergegeben werden, so Dateneingang eines Prozessors 15. Ein Datenausgang des 
dass iiber den Bus 1 an diese anderen Fahrzeugsysteme 3, 4 Prozessors 15 fiihrt zum Ausgang 14 der kinematischen 
und 5 diese vorverarbeiteten Daten iibertragen werden kon- 25 Sensorplattform 6. Die Sensoren 9, 10, 11 und 12 liefem ihre 
nen. verstaricten MeBdaten an die Signalverarbeitung 13, die 
[0017] Das Steuergerat 2 fUr die Rtickhaltesysteme ist zur diese Daten digitalisiert und in einen Multiplex iiberfUhrt, so 
Steuerung fiir die Ruckhaitesyteme selbst, also die Airbags dass ein Datenstrom von der Signalverarbeitung 13 an den 
und die Gurtstraffer entweder iiber einen besonderen Bus fiir Prozessor 15 iibertragen wird. Der Prozessor 15 fuhrt eine 
diese Riickhaltesysteme mit den Riickhaltesystemen ver- 30 Vorverarbeitung dieser Sensordaten durch, wobei Schwell- 
bunden oder durch eine direkte Verdrahtung vorgesehen. werte fiir die unterschiedlichen Fahrzeugsysteme mit den 
Der Prozessor 7 steuert dann in Abhangigkeit von den Sen- Sensordaten verglichen werden, um gegebenenfalls ein 
sorwerten von der kinematischen Sensorplattform diese Auslosesignal oder Steuersignal iiber den Ausgang 14 wei- 
Ruckhaltesysteme. Bei den vorverarbeiteten Sensorwerten ter zu dem Prozessor 7 zu iibertragen. Auch eine Berech- 
von der kinematischen Sensorplattform 6, die an den Pro- 35 nung der Fahrzeuglage kann im Prozessor 15 erfolgen. Der 
zessor 7 iibertragen werden oder von dem Prozessor 7 selber Prozessor 15 kann als Signalprozessor oder als Mikrocon- 
vorverarbeitet werden, gibt es auch Werte, die sowohl fur troller ausgefiihrt sein. Der Prozessor 7 fiihrt dann eine Aus- 
das Steuergerat fiir das Riickhaltesystem als auch fiir die an- wahl der vorverarbeiteten Sensordaten durch, wobei der 
deren Fahrzeugsysteme 3, 4 und 5 notwendig sind. Diese Prozessor 7 die vorverarbeiteten Sensordaten fiir die ande- 
Wcrte werden dann nach einer Vorverarbeitung weiter iiber 40 ren Fahrzeugsysteme 3, 4 und 5 an den Buscontroller 8 wei- 
den Bus 1 an diese anderen Fahrzeugsysteme 3, 4 und 5 zu tergibt 
iibertragen. Dem Prozessor 7 ist bekannt, welche vorverar- 
beiteten Sensorw^ weiter iibertragen werden miissen. Patentanspriiche 
Dies ist in einem Speicher, der dem Prozessor 7 zugeordnet 

ist, abgespeichert. Die anderen Fahrzeugsysteme fiihren ge- 45 1, Steuergerat fur ein Riickhaltesystem, wobei das 

gebenenfalls eine weitere Verarbeitung der iiber den Bus 1 Steuergerat (2) an einen Bus (1) zur "Obertragung von 

iibertragenen Werte durch. Sensordaten anschlieBbar ist, dadurcli gekennzeich- 

[0018] Die Sensoren sind mikromechanische Sensoren net, dass in einem Gehause des Steuergerats (2) eine 

aus Silizium. Durch Krafte, die aufgrund der Anderung des kinematische Sensorplattform (6) zur Erfassung von in 

Bewegungszustands entstehen, wird der Schwingungszu- 50 dem Fahrzeug auftretenden Beschleunigungen unter- 

stand der mikromechanischen schwingenden Elemente ge- gebracht ist und dass das Steuergerat (2) Mittel (2, 7) 

andert. Diese Variation des Schwingungszustands auBert zur Vorverarbeitung von Sensorwerten und Mittel (8) 

sich in Kapazitatsanderungen, die von einer Auswerteelek- zur Obertragung der vorverarbeiteten Sensorwerte fiir 

tronik erfaBt werden. weitere Fahrzeugsysteme (3, 4, 5) iiber den Bus (1) auf- 

[0019] In Fig. 3 ist eine erste Ausfuhrungsform der kine- 55 wdst, 

matischen Sensorplattform 6 als Blockschaltbild dargestellt. 2. Steuergerat nach Ansprucb 1, daduich gekennzeich- 

Ein Sensor fur eine lineare Beschleunigung 9 ist an einen er- net, dass die kinematische Sensorplattform (6) Senso- 

sten Dateneingang einer Signalverarbeitung 13 angeschlos- ren fur lineare und zirkulare Beschleunigungen auf- 

sen. Ein Drehratensensor 10 ist an einen zweiten Datenein- weist. 

gang der Signalverarbeitung 13 angeschlossen. Ein Sensor 60 3. Steuergerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 

zur Erfassung des Lenkwinkels 11 ist an einen dritten Daten- kennzeichnet, dass das Steuergerat (2) iiber den Bus (1) 

eingang des Signalverarbeitung 13 angeschlossen, ein Sen- mit einer aktiven Lenkkontrolle und/oder einem ESP- 

sor 12 zur Erfassung der Motordrehzahl ist an einen vierten System (3) und/oder einem Navigationssystem (5) ver- 

Dateneingang der Signalverarbeitung 13 angeschlossen. Ein bindbar ist. 

Datenausgang der Signalverarbeitung 13 fiihrt zum Aus- 65 4. Steuergerat nach einem der vorhergehenden An- 

gang 14 der kinematischen Sensorplattform 6. Die Sensoren spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die kinemati- 

19, 11 und 12 liefem ihre MeBdaten, die durch den Sensoren sche Sensorplattform (6) weitere Sensoren (11, 12) zur 

zugeordneten Verstarker verstarkt wurden an die Signalver- Messung des Lenkwinkels, der Raddrehzahl, der Gas- 
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pedalstellung, der Motordrehzahl und der Getriebe- 
gangerkennung aufweist. 
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